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Page 1. lines 1 to 4: 



The present invention relates to an optoelectric device for detecting and angularly localizing an object 
of a semi-active type, i.e. wherein the object to be detected is illuminated by an external light source. , 

Page 1, lines 19 to 25: 

This type of problem is encountered, in particular, In helmet visor systems utilized in combat aircraft; 
the way in which such systems function is briefly recalled hereinafter. Through an attached collimating 
device, the pilot, looking through a semi-reflecting glass, which is securely attached to the helmet and 
interposed on a monocular axis of vision, sees the image of cross-lines projected to infinity in a 
rhanner superimposed on the exterior scene. 

Page 5. lines 3 to 7: 

The useful radiation which corresponds to the radiation of emission is thus selected by filtering and is 
focussed onto a planar matrix 6 which is positioned substantially in the focal plane of the input 
objective 4. A photodetector device 7 is arranged directly behind the matrix, at a distance therefrom... 

Page 5. line 17. to page 6. line 6: 

The matrix 6 is composed of elements having a transparency which is variable in an electrically 
controlled manner, said elements being arranged in lines and columns in two directions of reference. 
X and Y, as represented in more detail in the partial scheme of Figure 2. The directions X, Y, Z form 
the reference trihedron associated with the structure SR. The matrix 6 can t>e obtained by techniques 
using liquid crystals, for example of a nematic type or by means of optoelectric sealing devices on the 
basis of PLZT ceramics, or any equivalent device, the required property being the ability to vary the 
transparency according to a binary law in order to produce substantially the transparent state and the 
opaque state. X- and Y-addressing of the elements of the matrix is effected by a control circuit 9 for 
selecting those elements whose passage into the transparent state one wishes to control, on the basis 
of a determined program, the opaque state being the quiescent state. 

The photosensitive detector 6 can be constituted by one single element, i.e. a photoelectric cell or a 
photoreceptor diode, allowing reception of the useful radiation coming from any selected element of 
the matrix, which plays the role of an opaque cover for the remaining elements which have not been 
selected. 

The object to be detected and to be localized comprises a back-reflecting device 10 ensuring the 
directing reflection of the emitted radiation in the direction of incidence and an optical modulating 
device 1 1 , which is electrically controlled by a generating circuit... 
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Page 11. lines 1 to 31: 

The helmet provides the mobile structure SM and comprises a plurality of dot-shaped objects, i.e. a 
group of at least three objects Ml, M2, M3, arranged in a non-colinear fashion, so as to form a 
triangle. Each object point corresponds to a back-reflecting assembly and to an optical modulator, for 
example of the type described in Figure 5 or 6. The direction DV to be localized is known with respect 
to the triangle and consists, for example, in one of the sides thereof, as shown. The generating circuit 
12 produces three signals having different modulation and intended respectively for the optical 
modulators M1 . M2 and MS. Said modulation can be effected at three different frequencies; in the 
case of binary codes, it will be made sure that orthogonal codes are preferably used. Upon reception, 
the detected and pre-amplified signal is applied In parallel to three demodulation paths 17a. b and c, 
instead of one, each path conresponding to one frequency or one code. The output of each 
demodulator is transmitted to the computing circuit 20 after amplification as compared to a possible 
threshold value 17a, b and c, respectively. The respective localisation of the directions Ai, A2, A3 via 
points is effected, and the computing circuit 20 detemiines, in a known manner, the spatial localisation 
of the triangle, whose dimensions are known, and then the localisation of the direction DV in space. 
The angular localisation of the points Ml, M2, MS can be effected as previously described, by one or 
more search programs depending on the program taken into consideration. Next, a program may be 
produced, which determines three windows limited to the respective and simultaneous tracing of the 
three images fomned in the plane of the matrix. One may also opt for another mode of operation by 
modulating, periodically and one after another, the elenrients M1. M2 and MS In the course of each 
period. 
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La presente invention conceme un dispositdf optoelectrique 
de detection et de localisation angalaire d'objet du type semi-- 
actif, c ' est-&,-dire dans lequel I'objet a detecter est illuming 
par xme source lumineuse exterieiare* La partie du rayomiement re^u 

5 par la cible et reflecliie vers un recepteur optique constitue le 
' rayomiement utile attendu a detecter. Le spectre du rayonnement uti- 
le est connu, ce qui autorise un filtrage optique tres selectif a 
la reception. En outre, si I'on considere le rayonnement utile mo- 
duli de maniere conaue, une demodulation correspondahte estrdallsee 

10 au niveau du recepteur apr^s detection, completant avec le filtrage 
optique la rejection des signauz parasites dus aux rayonnements 
ambiants (rayonnement solaire, rayonuements de sources parasites 
etc.). 

L' invention s* applique avantageusement a la realisation d'un • 
15 systeme de reperage de direction daas I'espace. II est en effet 
parf ois utile de reperer avec une certaine precision la direction 
vers laquelle un axe est oriente sans avoir de contact materiel 
avec celui-ci. 

On rencontre ce type de probleme, en particuUier, dans les 
20 systemes viseurs de casque utilises dans les avions de combat ; le 
f onctionnement d*un tel systeme est orappele "brifevement ci— aprfes* 
Par un dispositif collimateur annexe, le pilote volt k travers une 
glace semi-reflechissante solidaire du casque et interposee sur un 
axe de vision monoculaire, 1' image d'un reticule projete a I'infinl 
25 en superposition avec la scene exterieure. 

Lorsqu*il veut designer une cible de la scene observee, il 
amene h coxncider ce reticule avec la cible et signale que la coin- 
cidence est realises au moyen par exemple d*une coBimande par bout on 
poussoir prdvue k cet effet. 
30 A condition de reperer, au moment de la sigualisat'ion, la 

position- exacte de son casque, il est alors assez aise de determiner 
par rapport h 1' avion, la direction de vis^e du pilote et de designer 
I'objectif a un systeme d'arme, ou de pointer dans cette direction 
un sy St feme optique ou autre. 
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Un dispositif selpn 1' invention permet de realiser un sjsth- 
me de^reperage de direction repondant a un tel probleme. La direc- 
tion a reperer est liee h. una structure libre dent lea momrements 
s'effectuent dans un volume spatial determine. Dans 1' application 
5 particulifere envisagde, la structure mobile est constitute par le 
casque du pilote et le volume est dtf ini par les d^battements pos- 
sibles de la tete du pilote a I'interieur de cockpit, le syst^me 
de reperage cbmporte une premiere partie soiidaire de la structure 
mobile et une seconde partie fixee a une structure exterieure, 
^0 1' avion en 1' occurence, pour me surer les mouvements angulaires re- 
latifs de structure mobile par rapport k un systems d'axes de 
reference lie a la structure externe. le systeme de reperage permet 
de determiner par le calcul la direction de viaee a partio de lo- 
calisations angulaires successives de plusieurs points de la struc- 
15 ture mobile, par exemple trois sommets d'un triangle, le casque 
ttant porte par le pilote, il imports que la partie fixde au cas- 
que soit l^gere, compacts et qu'elle pr^eente le minimum d'inertie. 

TJn objet de la presente invention est de realiser un dispo-' 
sitif optoelectrique de detection et de localisation angulaire d'ob- 
20 jet procurant, outre les caract^rlstiques de discre'tion elevee et 
de security de f onctionnement liees aux syst^mes semi-actifs, la 
possibility de fonotionner avec plusieurs objets illumines en per- 
mettant de les distinguer. 

TJn autre objet de 1' invention est de mettre notamment la 
25 propriete pr^cit^e h profit pour realiser un systfeme de reperage 
de direction dans I'espace resultant de l* utilisation combinde du 
dispositif de localisation avec un groupement d'objets fixe's sur la 
structure mobile et assimilables h des cibles ponctuelles vues du 
recepteur optique. 

30 Suivant une caract^ristique de 1- invention il est realist 

un dispositif optoelectrique de detection et de localisation d'ob- 
jet comportant, un emetteur optique illuminant I'objet, un recep- 
teur optoelectrique dttectant le rayonnement utile renvoyd par 
I'objet et qui est d^fini par le rayonnement emis module de manifere 
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deter mi nee par un dispositif de modulation , le recepteur comportant 
une optique de f ocalisat±on et un fiXtre optique pour focaliser et 
s^lectioimer le rayoimemeiit utile, \xa dispositif detecteur optoelec— 
trique du rayoimeinent utile localise , des circuits de trait ement 

5 des signauz detectes ayant un circuit de demodulation et alimentant 
un circuit d ' ecartometrie angulaire, ledit dispositif ^tant carac- 
tdrisd en ce qu'il comport e, sur I'olsjet, un dispositif catadioptre 
pour retroflechir le rayonnement d' emission et qui est combine avec 
un dispositif modulateur produisant ladite modulation, le dispositif 

10 modulateur . etant un modulateur optique commande electriquement par 

xm circuit annexe de commande, et sur le recepteur, uae matrice plane 
situee dans le plan f ocal de 1' optique entre celle-ci et le detecteur 
et composee d*elemen"^;b h, transparence variable par commande electri- 
que pour les faire passer de I'etat opaque k l*^tat ta^ansparent , les 

15 Elements etant disposes en lignes et colonnes selon deux 

directions ca3rtesiennes de reference, et des moyens de QOinmande 
des ^l^ments selon une progsrammation determinee, ces moyens compor-^ 
tant un circuit de commande elaborant les signaux de commande sur 
reception de donnees de selection d*une unite de calctil, cette der— 

20 niere assurant en outre la fonction de circuit d* ecar tome trie angu- 
laire, et que l^emetteiir est agence en sorte que le cliamp d' emission 
englobe et correspond sensiblement au champ de reception* 

les particularites et avantages de 1* invention apparaltront 
au cours de la description qui sxzit doxm^e h titre d'exemple h I'aide 

25 des figures annexees qui representent : 

- la figure 1 , un schema simplifie d'un dispositif de detec- 
tion et de localisation selon 1* invention ; 

— les figrxres 2 et 3> des scliemas partiels du dispositif 
selon la figure 1 relatif s a la matrice utilisee et a son fonction— 

-50 nement ; 

- la figure 4, vin scliema d*une variante de realisation du 
dispositif selon la figure 1 ; 

— la figure 5, vine illustration en coupe d'un mode de rea- 
lisation de la partie du dispositif placee sur I'objet ^ ddtecter 
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et localiser ; - 

- la figure 6, un exemple de regroupement de dispositifs 
selon la figure 5 ; 

- la figure 7, un schema d' application a un viseur de casque du 
dispositif de detection et de localisatioii selon 1' invention ; et 

- la figure 8, un exemple d • organigramme de calcul relatif 
au fonctionnement d'un dispositif de localisation selon 1' invention. 

Bn se reportant au schema synoptique de la f igiare 1 , le dispo- 
sitif de detection et de localisation comporte un ensemble ^mettevir- 
rdoepteur ER solidaire d'une structure de r^fdrence SR ou structure 
exteme et un arrangement constituant I'oljjet a detecter solidaire 
d'une structure SM pouvant se mouvoir librement par rapport h la 
structure de referenos. 

L'emetteur-recepteur est de type coaxial, c'est-k-dire que 
les champs respectifs d' Emission et de reception sont coaxiaux se- 
lon un axe commun Z, le champ d' emission englobant celui de recep- 
tion et correspondant sensDblemerit a celuj-oi . L'dmetteur est op- 
tique procurant une emission omnidirectionnelle dans le champ d' ob- 
servation prevu et fonctiomaant en regime continu. Pour la detection 
proche tel que dans un viseur de casque, la puissance de I'emetteur 
peut St^e assez falble et il peut alors gtre fa±t appel h une source 
lumineuse de petites dimensions en circuits solid© telle une diode 
^lectroluminescente ou une diode laser ; cette version efft repre- 
sentee sous forme d'une diode emettrice 1 avee son circuit associd 
25 2 d' alimentation en continu. Un miroir semi-tr^sparent 3,.ou un 
montage optique equivalent, permet de rendre les champs d' Emission 
et de reeeptipn coaxiaux selon I'axe Z constituant I'axe optique de 
reception. Pour une detection lointaine, le dispositif 3 n'est pas 
n^cessaire, I'emetteur et le recepteur peuvent etre disposes cSte 
h c6te en sorte que leurs axes de chamfp sont paralleles., 

le recepteur comporte une optique r^ceptrice groupant un ob- 
jectif optique 4 de focalisation du rayonnement re^u et un filtre 
optique 5 p2ac^ sur le trajet optique, de preference en aval de 
I'objectif pour reduire ses dimensions .s Les moyens de filtrage 
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optique peuvent etre realises selon d'autres techniques connues, 
telles que par depot sur un element de 1* optique 4, ou par le choix 
des verres constituant cette optique, Le rayonnement. utile corres— " 
pondant a celui d' emission est aiosi selectionne par filtrage et fo- 

5 calise sur une matrice plane 6 posit ionnee sensiblement dans le plan 
focal de I'olDjectif d'entree 4- Tin dispositif photod^tecteur 7 est 
dispose directement hi. I'arrifere de la matrice ou a distance de celle- 
ci en utilisan"b une optique intermedial re comme on le verra ul1;erieu— 
rement. Suivant la d.isposition figuree,la s\arface plane photos ens iT^le 

10 de detection correspond a l*aire de la matrice c'est-a-dire I'etendue 
de 1' image du champ de reception, Des moyens conventionnels tels que 
\m cache ou un diaphragme, peuvent etre utilises pour dgaliser les 
champs d' emission et de reception, ces moyens 8 peuvent etre associes 
h I'emetteiar ou disposes comme figure a I'avant du miroir 3 sur le 

15 trajet optique commun et fairs partie ^entuellement d'un boitier 
13 regroupant I'onsemhle ER. 

La matrice 6 est constitute d» Elements a transparence variable 
par commande tlectrique, ces fitments etant disposes en lignes et 
colonnes selon dettx directions de reference X et T comme represents 

20 plus en detail sur le schema partiel figure 2. Les directions X, T, Z 
constituent le tri^dre de reference lie a la structure SR. La ma- 
trice 6 pu-ut etre con$u5 selon des techniques con-iues en utilisant 
ds cristaux liquides par exemple de type mtmatique, otx au moyen de 
dispositif s ohturateiars optotlectriques h base de ceramiques PLZT, 

25 ou tout dispositif Equivalent, la propriete requise etant de pouvoir 
faire varier la transparence selon une loi binaire pour produire 
sensiblement I'Stat transparent et I'Stat opaque . L'adressage en X 
et T des elements de la matrice est produit par un circuit de commande 
9 pour s elect ionner a partir d'un programme determine les elements 

30 dont on veut commander le passage a I'etat transparent, I'Stat opa- 
que constituant I'etat de repos. 

Le detecteur photosensible 6 peut etre constituE d'un unique 
Element, cellule photoElectrique ou diode photoreceptrice, permettant 
la reception du rayonnement utile lui parvenant k travers n* imports 
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quel element selectionne de la matrice ,laquelle joue le role d»un 
cache opaque pour les elements restants non selectionnes. 

L'objet a detecter et a localiser comporte un dispositif re- 
troreflechissant 10 assurant la reflexion directive du rayonnement 
d' emission selon la direction d' incidence, et un dispositif modula- 
teur optique 11 commande electriquement par un circuit generateiir 
12 de signal de modulation poiir moduler selon une loi de modulation 
determinee le rayonnement reflechi. Pour 1 • appllication a un viseur 
de casque, le circuit de modulation 12 sera de preference exterieur 
au casque formant la struct xire SM et dispose sur la structure exte- 
riexire SR c*est-a-dire dans 1' avion. Le modulateur optoelectrique 
11 peut etre realise au moyen d'un dispositif oTDturateur optoelec- 
trique a ceramique PLZT ou un dispositif equivalent, et le dispositif 
retroreflecteur 10 par un coin de cube r^flecltissant ou im disposi- 
tif catadioptre plus elabore. Le choix des realisations depend en ef- 
fet essentiellement de 1' application prevue, selon que la. detection 
a faire est tres proche, type viseur de casque, ou lointaine, dans 
I'xm et 1» autre cas les caracteristiques dimentionnelles des dldments 
to et 11 doivent etre telles que I'oboet cdrrespondant vu par I'op- 
tique receptrice est assimilable a xxne source sensiblement ponctuel- 
le. Ainsi 1' image de I'objet est positionne dans le plan focal c*est- 
a-dire dans le plan de la mat rice et forme une tacbe dont le diametre . 
n'est essentiellement fonction que des caracteristiques optiques de 
I'objectif 4. Le diametre de la tSche image est pris en considera- 
tion en sorte de cdrrespondre sensiblement a I'aire elementaire 
const itue par ud eli^meht Eij de la matrice. 

Dans le cas d*uri fonctionnement a c our te distance, il y a lieu 
d 'assurer par le montage I'egalite des trajets optiques en rendant 
egales les distances d'eloignement AB et AC entre le miroir 3 et 
respectivement, I'emetteur 1 et le centre optique de l^objectif 4 ; 
en detection lointaine, les trajects AB et AC ne representent plus 
qu»une faible ou tres faible fraction de la distance d • eloignement 
de I'objet et ils peuvent Stre ajustes avec une bien moindre preci- 
sion ou miSme presenter une difference compatible avec la precision 
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de mesxare d' ecartometrie requise* 

Les circuits de traitement en aval du detecteur 6 comportezit 
connectes en sdrie, un circiiit preamplificateiar 15, un circuit demo- 
dulateur 16 et un circuit amplificateur 17 alimentant un circuit 

5 de C£lLc\21 ou unite de calcul 20. Le circuit d^modulateur 16 est rea- 
lise en fonction de la modulation prevue* En prenant le cas simple 
d'une modulation sinus oxdale h la frequence P elatoree par le circttLt 
12, le rayonnement reflechi par I'enseinble 10-11 est module en 
iatensite a cette frequence et le signal detecte correspondant est 

10 module en amplitude h la frequence P ; le demodiilateur 16 peut alors 
consister en xm simple f iltre selectif centre sur la frequence P de 
modulation. Si la modulation s'effectue selon un code plus elabor^ 
un decpdag3 correspondant est pr€vu a la reception. Dans le cas 
d»un code pseudo^l^atoire, la demodulation e 'effectue par corr^la— 

15 tion selon des techniques de demodulation coherente ; le signal de 
reference destine au correlateur peut Stre prelev^ du niveau du mo-- 
dulatexar (connexion en pointing) dans le cas d'une detection proche 
du type viseur de casque. Pour la detection plus lointaine, le modu- 
lateur 12 est^ lie a la structiare mobile SM et il y a lievi, selon des 

20 teclmiques conventionnelles, de reformer le signal localement avec 

un retard correspondant h la plage de distance prevue pour la mesure- 
Ii'unitd de calcul 20 presente deux fonctions, la premiere, com- 
mander le circuit 9 selon un programme de selection predetermine en 
sorte que celui-ci produit les signauz d'adressage correspondant et 

25 provoque le passage h l"etat transparent des elements de la matrice 
selon un ordre determine, la seoonde fonption est de ddlivrer sur 
reception d'un signal d' identification SI les donnees utiles SU 
cojcrespondant a la localissition angulaire 0 de I'objet M (figure 2)* 
Le signal d* identification resulte de la detection du rayonnement 

50 utile apres traversee de la matrice 6 et traitement par demodulation 
du signal detects correspondant. Le progranmie est etabli en sorte 
de permettre sur reception de ce signal d* identification d' identifier 
!■ element Ei,j correspondant k la tdche image IM de I'objet M. Les 
rangs i = n^ et j = m^ correspondient aux coordonnees de cet elements 
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. par rapport aux axeq X et T de reference passant par le centre de la 
matrice et constituent les donn^es de localisation de la direction 
Apr^sent^e par I'objet par rapport k l'enseml)le emetteur-recepteur 
ER ou de son depointage angulaire 9 par rapport h la direction de 
reference Z ou axe de vis^e du dispositif . En supposant que le pro- 
gpamme est determine poiir ouvrir successivement I'un aprfes 1- autre 
chaque element Ei,3 de la matrice le signal d • identification sera 
produit une fois au cours du balayage de la matrice lorsque 1»^1^- 
ment Ei,3 est celui correspondant a la tSche image IM. Un autre 
mode de programmation plus rapide decrit ci-apres a titre d'exemple 
peut gtre envisage. 

La fonction de la fendtre utile correspondant a la selection 
de I'^l^ment B±,j sur lequel se forme la t^che image IM est a priori 
inconnue, soit que ie dispositif ait decroche, soit qu'on se situe • 
durant une phase initiale de recherche. La recherche est effectu^e 
par dichotomie selon un balayage s^quentiel de la matrice pour ren- 
dre successivement transparentes deux moities de la matrice et re- 
tenir k chaque fois la partie qui procure le signal d* identification 
correspondant a la presence de 1' image de I'objet dans cette partie. 
II peut ^tre precede ainsi poux select lonner la ligne n sur laquelle 
se trouve 1' image de I'objet puis, une selection similaire es- opt^r^e 
dans le sens des colonnes procurant 1' identification de la colonne 

cherchee et de 1 '.element Ei,3 situe a 1 '.intersect ion i = n , j = m , 
Cette methode permet de rep^er la fenetre definitive en 2(n°+ m) ^ 
»5 operations, au lieu de 2^.2"^ comme c 'est le oas lorsque la recherche 
est faite element par Element, ceci pour une matrice consid^ree 
comportant ligneset 2™ colonnes. Dh organigramme de calcul corres- 
pondent est donne sur la figure 8 pour la recherche de la ligne n , 
le processus etant similaire ensuite par la recherche de la colonne 
m^. Ii,j represente 1' intensity du signal detect e correspondant au 
rayonnement passant par 1' element Ei,j. Si le nombre d' elements de 
la matrice n'est pas de la forme envisagee exprime par des puissances 
de 2, le raisbnnement reste valable, il suffit de eonsiderer les puis- 
sances de 2 immediatemeri; superieures au nombre de lignes et de colonnes. 



iO 



WD: <FH_i.2433760A1J_> 



• # 

9 - . 

2433760 



Dans le cas simple represente h tltre d' example sur la fi- 
gure 3, six operations svtffisent a localiser la fenStre utile sur 
la matrice composee de 64 elements (n = m = 3) en eliminant successi- 
vement : les ligues 5 a 8, 1 et 2, 4, poixr selectionner la ligne 
5 n^ = 3, puis les colonnes 5^8, 1et2, 3, pour selectionner la 
colonne = 4. 

Apres acqtiisition, la poursuite de la taclie image en f onction 
des evolutions de I'objet peut se faire selon le meme processus ou 
selon un» autre programme plus accelere consistant a effectuer une 

10 recherche partielle dans une fenetre plus delimit ee centree sur 

1' image IM qui vient d'etre localisee et non sur la fenStre globale 
constituee par la totalite de I'etendue de la matrice. Ainsi dans, 
le cas de f igure , . apres la phase de recherche initiale, la recherche 
localisee peut gtre programmee pour engloher les elements voisins 

15 de 1» element E n^m^ cette fenetre etant mise en evidence par des 
hachures . 

II peut egalement etre tenu compte de la direction de deplace- 
ment de la tache image IM oxxr la matrice et done du sens de 1» evo- 
lution de I'objet dans I'espace pour miexix cemer par une programr- 

20 mation appropriee une fenetre restreinte de poursuite correspondante. 
Comma on peut s'en rendT»e compte aiseraent, la progra.mmation peut 
prendre de nomhreuses formes et il est entendu que I'exemple decrit 
a ete donne a titre d* example non exhaustif du f onctionnement du 
circuit de calcul 20 pour aboutir au resultat cherche. Le signal de 

25 sortie SU destine a ime exploitation annexe non figur^e peut etre 
rerpesente par les donnees n^ et m^ d • ecartometrie angulaire de 
I'objet detecte. 

Le circuit d ' amplification 17 peut comporter un comparateur 
a seuil pour eliminer les fluctuations parasites de bruit. 

30 comparaison a seuil peut egalement servir a eliminer des ambigultes 
resultant du chevauchement de plusieurs elements de la matrice par 
la tache image IM. D'autres solutions peuvent etre envisagees pour 
eliminer les ambiguxtes, en procedant par exemple par comparaison 
entre lignes succ^ssives pour determiner le signal de plus fort ni- 
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veau ; de telles realisations de circuits de decision relevent du 
savoir-faire et ne sont pas developpees en detail dans la presente 
description. 

Le circtdLt 20 de calcul d'ecartomdtrie et de commande du 
5 sdlecteixr 9 peut etre produit par un calculateur de bord dej^ 
install^ dans 1 » avion, . dans le cadre de 1» application h un viseur 
de casque. 

Iia figure 4 montre sous forme d'un schema part iel une 
variant e de realisation sxiivant laquelle une optique interme- 

10 diaire 13 est disposee entre la matrice et le detecteur 7. 
Ii'optique 15 effectue une transposition de 1» image du champ 
delimits pej? la matrice 6 au xiiveau du plan de detection sdtue 
sensiblement dans son plan focal. Cette solution permet de reduire 
les dimensions du detecteur 6. Un diaphragme 8a peut etre prevu 

15 pour prot^ger le r^cepteiur optique 3 du rayonnement ^mis par la 
diode 1 , notamment si ces elements sont a faible distance l«un de 
1' autre. 

La figure 5 represente en coupe un mode possible de reali- 
sation sous faibles dimensions de I'objet II comporte un coin 

20 de cube 50 en materiau transparent pooar le rayonnement d^ emission 
et qui est rendu reflechissant sur ses trois faces orthogonalos 
par un dep6t metallique 51 . Le modulatexzr optique est realise par 
des couches minces disposees sur la quatrieme face constituant 
la face entree-sortie optique ; ces couches forment successivement 

25 uh polariseur 32, une ceramique PLZT 55 et son reseau de commande 
electrique 34 et un polariseur 35 croise avec le precedent. 

Afin d»accroitre le champ optique du catadioptre 10 et conse- 
cutivement, le rendement optique, il peut etre precede a des 
regroupements . Ainsi, sur I'exemple represente k la figure 6 il a 

50 ete regroupe quatre dispositifs coins de cube 56 a 59, 1» ensemble 
presentant un plan commun utilisable poujr la fixation sur la 
structure mbbile SM. 

La figure 7 se rapporte h une application k un viseur de 
casque pour repdrer quasi-instantanement et h tout moment la 



CID: <FR^243376aA1_L> 



11 

2433760 



direction de visee DV, le casque forme la structure mobile SM et 
il comporte plusieurs objets ponctuels, au minimiim ua groupement 
d'au moins trois objets Ml, 142, M3 disposes de fagon noji coli- 
neaire pour dformer un triangl.e> Chaque point objet correspond a 

- .5 un ensemble r^troreflecteur et modulateur optique, par exemple du 
type decrit h la figure 5 ou 6. La direction DV a localiser est 
connue par rapport au triangle et consist e par exemple en I'un des 
cotes de celui— ci comme figure, le circuit generateur 12 produit 
trois signaux de modulation diff erents destines respectivement 

10 aux modulateurs optiques en Ml , M2, et M5. la modulation peut se 
faire avec trois frequences diff erentes ; dans le cas de codes 
binaires, on veillera. h utiliser de preference des codes oarfcho- 
gonaux. A la reception le signal d^tecte et preamplifie est 
applique en parall^le h trois voies de demodulation 17a, b et c" 

15 au lieu d*une, chaque voie correspondant a une frequence ou un 
code, la sortie de chaque demodulateur est transmise au circuit 
de calcul 20 apres amplification avec comparaison h seuil dven- 
tuelle en 17a, b et c respectivement* II est procede a la locali- 
sation respective des directions Al, A2, A3 passant par les 

20 points puis, le circuit de calcul 20 determine de maniere connue 
la localisation spatiale du triangle dont les dimensions sont 
connues et consecutivement la localisation de la direction DV dans 
I'espace* la localisation angulaire des points Ml, JE, M3 peut 
etre faite comme decrite precedemment par vm ou plusieors 

25 programme de recherche selon le programme consider e, il peut 
ensuite etre produit un programme determinant trois f enetres 
restreintes pour la poursuite respective et simultanee des trois 
images formes sur le plan de la matrice. On peut egalement opter 
pour tin autre mode de f onctionnement en modulant periodiquement 

30 et l«uh apres 1» autre au cours de chaque periode les elements 
Ml, M2 et M3. 

les objets ponctuels reflechissants peuvent etre en nombre de 
trois par groupement comme represente sur la figure 3, ceci n'ex— 
cluant pas d'en utiliser un nombre plus eleve* Pour 1* application 
35 prevue a un viseur de casque, on peut repartir les composants de la 
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maniere suivante, deux groupements de trois objets, I'un a droite 
et 1» autre a gauche du casque et de meme, deux ensembles emetteur- 
recepteur l*un a droite et 1» autre a gauche du pilot e situes vers 
I'avant du cockpit. 
5 la reflexion de !• emission selon un diagramme large, si possi- 

ble voisin de 2ti steradians", autorise des rotations de grande ampli- 
tude puisque du meme ordre pour la tete du pilots ;. en outre le rayon 
nement d' emission est choisi de preference dans im domaine non vi- 
sible pour ne pas gener le pilote par des reflexions parasites, ce 
10 choix s'effectuant de preference en infrarouge* 

II est entendu que le circuit de modulation 12, le circuit ge- 
nerateur 9 et la matrice 6 associ^s peuvent etre realises de diverses 
mani hxe selon des techniques connues et en ce sens ils ne sont pas 
deer its dans le detail. 
15 Tin dispositlf de localisation conforme a 1 * ijivention, combine 

avec plusieurs objets ponctuels tels qu* envisages permet de reperer 
continuement une direction d»axe de la structure mobile portant lea 
sources • 
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SEVENDICATIOirS 

1 . Disposltir optoelectrique de ddtection et de localisation 
d'objet comportant, un emetteizr optique iUuminant l»oT:>jet, ua r^- 
cepteur optoelectrique detectaxit le rayonnement utile renvoye par - 
l'o"bjet at qui est defini par le rayomemeiit emis moduli de manifere 

5 determinee par un dispositif de modulation, le recepteur comportaat, 
une optique de focalisation et un filtre optique pour focaliser et 
selectionner le rayonnement utile, un dispositif deteeteur optoelec- 
trique du rayonnement utile focalise, des circuits de traitement des 
sigaaux detectes ayant \m circuit de demodulation et alimentant un 

10 circuit d'ecartometrie angulaire, ledit dispositif etant caracteris^ 
en ce qu'il comporte, sur l*ol)jet, un dispositif catadioptre (10) 
pour retrorefldchir le rayonnement d * emission et qui est com^bin^ 
aTCC un dispositif modulateur produissant ladite modulation, le dis- 
positif modulateur etant un modulateur optique (11) command^ 4leo^ 

15 triquement par \m circuit annexe (12) de commande, et sur le recep- 
teur, une matrice plane (6) situee dans le plan focal de 1' optique 
(4) entre celle~ci et le deteeteur (?) et composee d*elements h 
transparence variable par commande electrique pour les faire passer 
de I'etat opaque h I'etat transparent, les elements (Ei,j) etant 

20 disposes en l ig n es et colonnes selon deux directions cart^siennes de 
reference {Z,T), et des. moyezis de commande des elements selon une 
programmation deter mi nee, ces moyens comportant un circuit de com-* 
mande (9) elaborant les signaux de commande sur reception de donn^es 
de selection d'uhe unite de calcul (20), cette demiere assurant en 

25 outre la fonction de circuit d' ecartometrie angulaire, et que I'emet- 
teiar est agence en sorts que le champ d* emission englobe et corres- 
pond sensiblement au champ de reception. 

2. Dispositif selon la revendication 1, caracterise en ce que 
le dispositif optoelectrique de detection comporte un unique element 

50 deteeteur (7) alimentant simultanement autant de voies de traitement 
qu'il y a d'objets distincts (Ml, M2, M3) k detector et localiser, 
chaque oh jet etant agencd. pour produire une modulation qui lux est 
propre et a laquelle correspond un circuit de demodulation dans une 
voie de traitement correspondante. 
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3. Dispositif selon la revendication 2, caracterise en ce qu^un 
o'bjectif optique additioimel (13) est dispose entre la matrice at le 
detecteur. 

4. Dispositif selon I'lme quelconque des revendication 1 a 3, 

5 caracterise en ce que le dispositif catadioptre est du type coin de 
cube refleciiissant (50-3I), le modulateur optique etant" dispose au 
niveau de la. face d' entree-sortie. 

5. Dispositif selon la revendication 4, caracterise en ce que 
le modulateur optique ^est produit par depSts de couches munis sur la 

10 face d » entree-sortie du coin de cube^ 

6. Dispositif selon l*ime quelconque des revendications 1 a 5, 
caracterise en ce que la matrice est du type a cristaux liquides 
ou a ceramique PLZT. 

7. Dispositif selon I'une quelconque des revendications 1 k 6^ 
15 caracterise en ce qu*il comporte un dispositif optique (3) assurant 

la coaxialite des champs d^ emission et de reception selon un axe 
common (Z) representant la troisieme direction cartesienne d'un 
triedre de reference correspondant . 

8. Dispositif selon 1* ensemble des revendications 2, 4, 6et7, 
20 caracterise en ce que I'emetteur est forme d^une diode p'notoemettrice 

(1) et son circuit d» alimentation en continu (2), la coaxialite des 
champs est produite par im miroir semi-transparent (3) , un f litre 
optique (5) du spectre d' Emission est interpose entre I'objectif 
du focalisation (4) et la matrice (6), le circuit de calcul (20) 

25 produit les donnees de selection des elements de la matrice et sur 
reception de signaux demodules 1' identification de localisation an- 
gulaire de l^objet correspondant par les rangs (n^,. m^) de ligne et 
de colonne de 1» element (Bi, j) de la matrice sur lequel est produit 
l*image de I'objet. 

50 9. Dispositif selon la revendication 8, caracterise -en ce que 

les objets sont au nombre d'au moins trois solidaires d'lme struc- * 
ture mobile (SM) en vue de localiser dans l^espace un axe determine 
de la structure mobile k partir des doamees respectives de localisa- 
tion des differents objets. 
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10. Dispositif selon la revendication 9, caracterlse en ce que 
la s"fcructure mobile est un casque de pilote d' avion et I'sixe a loca- 
lisei* un axe de visee dans le cadre d'une application h un viseur de 
casque. 



PL- I - 4 2A33760 




XX:iD:<FR 24337anA1 I > 



mi 



H3 



Fie_s 



118 



PL-ir-4 
rri4 



2433760 



me 











































:;TM 


























































































pL.iy-4 



2433760 



FIG-Q 



n-1 



= 2^ 



m, = 1 



'1 

- 2 



I2 = C C 



Qui 




^4 = 
^2 = 


^2 




ng + 1 



ID 



o 4 



^^2 = % 


nig = 


02/2 






nig + 1 


^^4 ^ % 







This Page is Inserted by IFW Indexing and Scanning 
Operations and is not part of the Official Record 



Defective images within this document are accurate representations of the original 
documents submitted by the appUcant. 

Defects in the images include but are not limited to the items checked: 

□ BLACK BORDERS 

□ IMAGE CUT OFF AT TOP, BOTTOM OR SIDES 



□ BLURRED OR ILLEGIBLE TEXT OR DRAWING 

□ SKEWED/SLANTED IMAGES 

□ COLOR OR BLACK AND WHITE PHOTOGRAPHS 

□ GRAY SCALE DOCUMENTS 

□ LINES OR MARKS ON ORIGINAL DOCUMENT 

□ REFERENCE(S) OR EXHIBIT(S) SUBMITTED ARE POOR QUALITY 

□ OTHER: ; : 

IMAGES ARE BEST AVAILABLE COPY. 
As rescanning these documents will not correct the image 
problems checked, please do not report these problems to 
the IFW Image Problem Mailbox. 



BEST AVAILABLE IMAGES 




ADED TEXT OR DRAWING 



THIS PAGE BLANK (USPTO) 



